













学位授与年月日 平成 15 年 3 月 25 日
学位授与の要件 学位規則第 4 条第 1 項該当
工学研究科電子制御機械工学専攻

























































の 2 つの周期的変動は I-P 制御では抑圧できないことを明らかにしている。そこで、高周波側の 2 つの周期的
変動を抑圧するために、周期的な外乱をモデル化して入れた外乱オブザーバを設計し、シミュレーションによ
ってその有効性を示している。最後に、実験を行い、外乱オブザーバによる周期的な速度変動の抑圧効果を検
5正している。
(4) 従来の歯付ベルトに関する研究が、メカトロニクスシステムの立場からはほとんど行われていないことに注目
し、歯付ベルト駆動系を用いたメカトロニクスシステムの位置決め性能の評価方法を提案している。そのため
に、まず評価に適した試験システムをベルトメーカーとともに開発している。開発した試験システムを用いて、
提案した評価方法によるベルトの評価試験を行っている。開発した試験システムおよび評価方法は、今後増々
高精度化が要求される歯付ベルト駆動系開発における基礎になると期待される。
以上のように、本論文では、歯付ベルト駆動系を適用したメカトロニクスシステムの高精度・高機能化の実現やそ
の新分野への展開のために、機構、制御、システム、評価などの観点から各種の提案を行っており、当核分野の研究
の発展に寄与するところが大きい。よって本論文は、博士論文として仙-値あるものと認める。
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